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概 要：

48th Annual Conference of the IEEE Industrial Electronics Society (IECON) は，IEEE Industrial Elec-

tronics Society (IES) が主催する電気電子や情報技術，機械設計・制御など産業分野への各種技術の応用に

関する大規模な国際会議です。また，IES のフラグシップカンファレンスに位置付けられ，世界中から一流の

研究者が集います。

申請者は IECON において「Intelligent Sensing Applications for Human Assistive Systems」というスペ

シャルセッション (SS) を提案し，採択された。当該 SS では，センシング技術やその応用としてのロボット

技術，人間動作推定技術に関係する 11件の発表が行われた。また，計測技術や制御技術をはじめとした様々

な専門を有する研究者が参加・公聴しており，多岐にわたる議論や異なる分野の専門家との交流が活発に行

われた。この横断的な SS 提案および本 SS における研究成果発表を行うことで，様々な分野の技術者と活発

な議論を交わせることが本会議の参加の目的である。

申請者は，人間支援技術の一つとしてロボット技術に着目した。ロボットによる人間支援のためにはマニ

ピュレーション動作と移動動作が重要である。申請者は，多くの移動障害物が存在する環境下での移動制御

技術に関する研究成果を報告し，国内外の研究者の方々と議論を行った。当該セッションにはロボットのマ

ニピュレーション技術や人間支援における VR空間によるアバターの効果に対する定量的評価に関する研究

成果が発表されており，申請者の研究成果に応用することで人間支援ロボットの開発が加速することが期待

できる。より安全かつより親和性の高い人間支援ロボットの実現という高い研究目標に対する多くの手がか

りを得ることができたため，本会議への参加の意義は極めて大きかった。
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